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そこで，疑似サーボ弁によるP､制御則を適用する．
実験はオンオフ制御と同様に，マスター側の湾曲方向
Figl2TransientresponsefbrPDcontrol
柔軟空気圧シリンダを用いた球面アクチュエータの試作 2５
６．結言
本研究では，ロッドレス型柔軟空気圧シリンダを２
つ用いて，簡単な構造をもつ柔軟メカニズムとして，
球面アクチュエータを試作した．そして，加速度セン
サ，小型疑似サーボ弁，マイコンを用いた安価でコン
パクトなマスタースレーブ制御システムを構築した．
その結果,疑似サーボ弁とPD制御則を用いた実験では，
オンオフ制御に比べ振動を抑制でき良好な追従制御結
果を得ることができた．
さらなる制御性能の向上や，リハビリテーション機
器への応用は今後の課題である．
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Recently,ithasbeendesiredstronglytodeveｌｏｐａｓｙｓｔｅｍｔｏａｉｄｉｎｎｕｒｓｍｇｃａｒｅａｎｄtosupporttheactivities
ofdailylifefbrtheelderlyandthedisabled・Theacmatorsrequiredfbrsuchasystemneedtobeflexiblesoas
nottoinjurethehumanbodyThepurposeofthissmdyistodevelopaflexibleandlightweightacmatorandto
applyittoaflexiblerobotalm，arehabilitationdeviceandsoonSofar，newtypesofflexiblepneumaticactuatorthatcanbeusedeveniftheacmatorisdefbrmedbyextenlalfbrceshavebeenproposedandtestedmour
previoussmdies，Also，severalkindsofrod-lesstypeflexiblep､eumaticcylmderweretested，andthetested
flexiblepneumaticcylinderwasutilizedasarotalyacmatorandaHexiblerobotann
lnthispaper,weproposeandtestasphericalacmatorusmgtheflexiblepneumaticcylmders・Thenovel
sphericalacmatorusingtwoHexiblepneumaticcylindershasａｓｉｍｐｌｅｓtructure・Theacmatorconsistsoftwo
rmg-shapedflexiblepneumaticcylinders(thedoubletypecylinder).Theyaremtersectedatrightangleandareflxedonthebase・Thediameterofeachrmg-shapedcylｍｄｅｒｉｓｌ４８ｎｍ､Andtheycanbendbybeingsuppliedtheairtothecylinder､Ｔｗｏslidestagesofeachcylmderareconnectedbyarightanglesothatthebendmgmovementwith2degrees-ofh･eedomcanberealized・Ｔｈesizeoftheactuatorisl60nⅡninwidthandl75mmm
height､Thetotalmassoftheacmatorisonlyl70gBydrivingtwocylmders,theacmatorcanbendlargelyfbrevelydirectionThebendmgcontrolsystemusingamicro-computerandthequasi-servovalvesisproposedand
testedAsaresultoftheexperimentusingthetestedsphericalacmator,itisconfhTnedthatthetestedacmator
canbendovertherangeof240degreesaroundthecenterofcircleofthecylinder・Furthermore,themaster-slave
controlcanberealizedbyusingtheproposedcompactandinexpensivecontrolsystem．
Keywords:sphericalacmator;flexiblepneumaticcylinder;quasi-servovalve;master-slavecontroL
